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Pada skripsi ini akan dirancang sebuah modul praktikum sistem pneumatik 
berbasis PLC ( Programmable Logic Controller ) yang dapat dipelajari oleh mahasiswa. 
Tujuan dari pembuatan skripsi ini agar mahasiswa dapat merancang dan merealisasikan 
suatu sistem pneumatik serta dapat mempelajari cara kerja dari sebuah sistem 
pneumatik dan juga karakteristik dari pneumatik Modul praktikum yang akan dirancang 
terdiri dari beberapa silinder dan katup pneumatik. Modul praktikum yang 
direalisasikan adalah sebuah perangkat mekanik yang dapat mensimulasikan 
pemindahan objek dari satu titik ke titik yang lain.  
Dalam skripsi ini terdapat 3 buah simulasi untuk dapat memindahkan objek. 
Simulasi pertama, objek dipindahkan secara otomatis. Simulasi kedua, objek 
dipindahkan secara manual ke titik – titik yang telah ditentukan dan simulasi yang 
ketiga, objek dapat dipindahkan ke sembarang titik secara manual oleh operator. Dalam 
skripsi ini juga dibuat panduan praktikum bagi mahasiswa untuk dapat mempelajari 
sebuah sistem pneumatik dan juga pedoman bagi asisten agar dapat membimbing 
mahasiswa untuk dapat mempelajari  sistem pneumatik secara lengkap. 
 



















This thesis will be designed an experimental module pneumatic system based on 
Programmable Logic Controller that can be learned by the students. The objective of 
this thesis to ease students in designing and creating a pneumatic system and can learn 
the working of a pneumatic system as well as the characteristics of the pneumatic 
module designed lab which consist of several pneumatic cylinders and valves. Lab 
module that was created is a mechanical device that can simulate removal of an object 
from one point to another. 
 In this thesis, there are 3 pieces of simulation which able to move objects. The 
first simulation, the object is moved automatically. The second simulation, the object is 
moved manually to the point - a point that has been determined and the third simulation, 
the object can be moved to any point manually by the operator. This thesis also create a 
practical guide for students to be able learning a pneumatic system and also guidelines 
for assistants in order to ease students learning the complete pneumatic system. 
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